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D script Ion 

[0001] La pr6sente invention conceme un dispositif 
d'actionnement d'un element de siege, du type compor- 
tant un actionneur muni d'un transducteur adapts pour 
fournir une valeur brute de mesure representative de la 
position courante de I'actionn ur. 
[0002] Afin d'ameiiorer ie contort de I'utilisateur, de 
nombreux sieges sont de nos jours, munis de dispositifs 
eiectriques d'actionnement permettant de modifier la 
configuration du siege par deplacement d'elements mo- 
biles de celui-ci. En particulier, de tels sieges sont no- 
tamment utilises dans ies vehicules de transport tels 
que Ies avions, Ies bateaux et Ies voitures de chemins 
de f er. 

[0003] II est courant que chaque siege comporte un 
dossier inclinable articule a une extremite d'une assise, 
ainsi qu'un repose-jambes, articule a ('autre extremite 
de I'assise. Le dossier et le repose-jambes sont tous 
deux deplacables sous la commande d'un dispositif 
d'actionnement entre une position sensiblement verti- 
cal e et une position sensiblement horizontal, permet- 
tant ainsi au siege de prendre plusieurs configurations. 
Par exemple, parmi ces configurations sont p revues 
une configuration de couchage de I'utilisateur dans la- 
quelle le dossier et le repose-jambes sont tous deux 
sensiblement horizontaux et une configuration d'assise 
dans laquelle le repose-jambes et le dossier sont tous 
deux sensiblement verticaux. 

[0004] Un dispositif d'actionnement est prevu pour la 
commande directe et independante de chaque element 
mobile du siege. 

[0005] De plus, de nombreux sieges sont equipSs de 
dispositifs permettant par une commande unique de 
provoquer le deplacement a la fois du repose-jambes et 
du repose-pieds et ce, afin d'amener le siege, par une 
commande unique, dans une configuration predetermi- 
ned. 

[0006] Pour chacune de ces configurations predeter- 
mines du siege, une position cible predeterminee est 
fixee pour chaque element de siege et done chaque ac- 
tionneur. 

[0007] Afin de connattre a chaque instant la position 
des differents elements de siege, et ainsi pouvoir gerer 
aisement leur deplacement, il est connu de prevoir dans 
Ies dispositifs d'actionnement des elements de siege, 
un transducteur tel qu'un potentiometre permettant de 
recueillir des valeurs brutes de mesure representatives 
de la position courante de chaque actionneur. 
[0008] Pour chacune des configurations pr6determi- 
nees du siege accessibles par un dispositif d'actionne- 
ment unique, une valeur cible predetermined estm6mo- 
risee, cette valeur cible predeterminee 6tant egale a la 
valeur brute de mesure relevee lorsque I'element de sie- 
ge est dans la position cible souhaitee. 
[0009] Ainsi, pour amener un element du siege vers 
un position predeterminee, i'actionn ur est mis en ac- 
tion jusqu'a ce que la valeur brute de mesure courante 



fournie par ie transduct ur soit egale a la val ur cible 
predeterminee correspondant a la position escomptee 
pour Taction neur et done I'element de siege correspon- 
dant. 

s [0010] Par ailleurs, afin d'evit r qu'un element mobile 
du siege ne vienn heurter un obstacl , il est connu de 
suivre la position de cet eiem nt mobile et d'int rdire 
que la valeur brute de mesure foumie par le transduc- 
teur ne depasse une valeur de seuil predeterminee. Si 

10 la valeur brute de mesure foumie par le transducteur est 
egale a cette valeur de seuil predeterminee, i'arrdt de 
i'actionneur est commande automatiquement, indepen- 
damment de la commande appliquee par le passager. 
[001 1] Dans la pratique, on constate que, du fait des 

15 tolerances de fabrication des sieges, des tolerances de 
fabrication des action neurs, et des imprecisions meca- 
niques et eiectroniques des transducteurs, Ies differents 
sieges installes dans un avion ne fournissent pas tous 
la meme valeur brute de mesure pour une meme posi- 

20 ton de I'actionneur associe et une meme position de 
I'element mobile commande par I'actionneur. Ainsi, pour 
une meme commande appliquee a plusieurs sieges dis- 
poses cdte a cdte, Ies positions atteintes par chacun des 
elements de ce siege ne sont pas rigoureusement iden- 

25 tiques. 

[001 2] Lorsque plusieurs sieges sont disposes cote a 
cdte, comme par exemple dans une rangee de sieges 
d'un avion, on constate que, lorsque tous Ies sieges sont 
amenes dans une mdme configuration predeterminee, 

30 ies positions de chacun des elements de siege ne sont 
pas rigoureusement identiques. 
[0013] Ainsi, I'aspect visuel de I'ensemble des sieges 
se trouve degrade. De plus, comme Ies utilisateurs qui 
commandent de maniere similaire leur siege n'obtien- 

35 nentpas rigoureusement la mdme position pour chacun 
des elements des sieges, certains d'entre eux peuvent 
ressentir une frustration. 

[0014] En outre, quand des valeurs limrtes de depla- 
cement sont fixees pour certains action neurs, Ies va- 

40 leurs limites de deplacement des elements mobiles cor- 
respondants des differents sieges ne sont pas toutes 
rigoureusement identiques, rendant ainsi malaisee la 
gestion des zones d'interdiction de deplacement des 
elements de siege. 

45 [001 5] L'invention a pour but de proposer un dispositif 
d'actionnement d'un element de siege, permettant d'as- 
surer que la position atteinte par un element de siege 
soit reellement la position escomptee, et en particulier 
que, lorsque plusieurs sieges 6quip6s de ce dispositif 

so sont installes cdte a cdte, ceux-ci reagissent de maniere 
analogue lorsqu'ils sont commandes pour atteindre une 
configuration predeterminee identiquesous Paction d'un 
ou plusieurs action neurs. 

[001 6] A cet effet, l'invention a pour objet un dispositif 
55 d'actionnement cfun element de siege du type precite, 
caracterise en ce qu'il comporte : 

des moyens de calcul d'une valeur corrigee de la 
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position courantede I'actionneur, a partirdechaque 
valeur brute de mesur fournie par le transducteur 
et d'une fonction affin de correction ; et 
des moyens Sexploitation de ladite valeur corrigee 
de la position courante de I'actionneur. 

[0017] Suivant des modes particuliers de realisation, 
le dispositif comporte Tune ou plusieurs des caracteris- 
tiques suivantes : 

il comporte : 

des moyens de releve cfau moins deux valeurs 
brutes de mesure de reference representati- 
ves, chacune, de la position de I'actionneur 
pour une position de reference identifiee de 
I'actionneur ; 

des moyens d'entree, pour cheque position de 
reference identifiee de I'actionneur, d'une va- 
leur theorique de reference ; et 
des moyens d'6tablissement, a partir desdites 
au moins deux valeurs brutes de mesure de re- 
ference relevees et des valeurs theoriques de 
reference correspondantes, de ladite fonction 
affine de correction pour le calcul de la valeur 
corrigee de la position courante de I'actionneur, 
a partir de chaque valeur brute de mesure four- 
nie par le transducteur ; et 

lesdlts moyens d'etablissement de la fonction affine 
de correction sont adaptes pour etablir ladite fonc- 
tion affine de correction a partir de seulement deux 
valeurs brutes de mesure de reference ; et 
lesdits moyens d'exploitation comportent des 
moyens de comparaison en continu de ladite valeur 
corrigee de la position courante de I'actionneur a au 
moins une valeur de seuil pred6terminee, et des 
moyens de pilotage adaptes pour produire un ordre 
de pilotage en fonction du resuttat de la ou chaque 
comparaison. 

[0018] L' invention est egalement relative a un siege 
comportant au moins un element mobile et au moins un 
dispositif d'actionnement tel que defini ci-dessus asso- 
cie mecaniquement a un element de siege pour son de- 
placement. 

[0019] Suivant des modes particuliers de realisation, 
le siege comporte I'une ou plusieurs des caracteristi- 
ques suivantes : 

il comporte au moins un element mobile associe 
mecaniquement a un dispositif d'actionnement tel 
que defini ci-dessus, il comporte un dispositif adap- 
te pour, sous Taction d'une commande unique four- 
nie par I'utilisateur, amener le siege dans au moins 
une configuration predeterminee, et la ou chaque 
valeur d seuil predeterminee est representative de 
la position de I'actionneur associe dans une confi- 



guration pr6d6termine dusieg . 

[0020] Enfin, I* invention est relative a un ens mble de 
sieges, comportant au moins deux sieges d structure 

5 analogue tels qu definis ci-dessus. 

[0021 ] Suivant un mode particulier de realisation, les- 
dits sieges sont disposes cdte a cot . 
[0022] (.'invention sera mieux comprise a la lecture de 
la description qui va suivre, donnee uniquement a titre 

10 d'exemple et faite en se referent aux dessins sur 
lesquels : 

la figure 1 est une vue schematique de cdte d'un 
siege equipe de deux dispositifs d'actionnement se- 
15 Ion I' invention ; 

la figure 2 est une vue schematique d'un action neur 
d'un dispositif d'actionnement selon ('invention ; 
la figure 3 est un organ igramme i I lust rant le proces- 
sus de calibrage d'un dispositif d'actionnement se- 
20 ion I'invention ; 

la figure 4 est une courbe illustrant les calculs ef- 
fectues lors du precede de calibrage et lors du cal- 
cul de valeurs corrigees de position ; et 
les figures 5 et 6 sont deux organtgrammes explici- 
ts tant le fonction nement d'un dispositif d'actionne- 
ment selon I'invention. 

[0023] Le siege 1 0 represents sur la figure 1 est un 
siege de passager d'un avion. Ce siege est fixe sur le 

30 sol 12 de I'avion. 

[0024] Le siege 1 0 comporte un pietement 1 4 solidai- 
re du sol 12 sur lequel repose une assise 16 sensibte- 
ment horizontale. A une extremite de i'assise est articule 
un dossier 18 deplacable entre une position sensible- 

35 ment verticale et une position sensiblement horizontale 
dans laquelle il prolonge I'assise 16. 
[0025] A i'autre extremite de i'assise 16, est articule 
un repose-jambes 20 deplacable entre une position ra- 
battue sensiblement verticale au-dessous de i'assise 1 6 

40 et une position etendue sensiblement horizontale dans 
le prolongement de I'assise 1 6. 
[0026] Un premier dispositif d'actionnement 22 est 
mont6 entre I'assise 16 et le dossier 18 afin d* assurer 
un deplacement de ce dernier entre sa position verticale 

45 et sa position horizontale. 

[0027] De meme, un second dispositif d'actionnement 
24 est monte entre I'assise 1 6 et le repose-jambes 20 
afin d'assurer un deplacement de ce dernier entre sa 
position rabattue et sa position etendue. 

so [0028] Chaque dispositif d'actionnement 22, 24 com- 
porte un actionneur propre, note 26, 28 respectivement. 
Ces action neurs sont alimentes en courant electrique 
depuis une unite de commande commune 30 consti- 
tuant une partie des dispositifs d'actionnement de cha- 

55 que element du siege. Cette unite de commande 30 est 
reliee separement a chacun des actionneurs 26, 28 afin 
d'assurer leur pilotag independant. 
[0029] Les actionneurs 26 et 28 ont sensiblement la 
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m§me structure. L'un d'cux est illustre schematique- 
ment sur la figure 2. 

[0030] Ainsi, un actionneur comport un groupe mo- 
tor6ducteur36 associe, comme connu en soi, parexem- 
ple a I'aide d'un agencement vis-ecrou 37 a une tige 38 
mobile en translation par rapport a un carter 40 dans 
lequel st fixe le group motoreducteur. 
[0031 ] En outre, un potentiometre 42 ou tout autre ty- 
pe de transducteur adapte est f ix6 au carter 40. Un cur- 
seur 44 du potentiometre est solidarise a une extremite 
de la tige 38 de I'actionneur. Le potentiometre 42 est 
relie a I'unite de commande 30. Ainsi, le potentiometre 
42 permet a I'unite de commande 30 de recueillir en con- 
tin u une valeur brute de mesure representative de la po- 
sition courante de I'actionneur. Cette valeur brute de 
mesure est la valeur de resistance du potentiometre 
dans le cas considered 

[0032] Un clavier 50 (figure 1 ) ou tout autre organe de 
commande est solidarise au siege pour permettre a I'uti- 
lisateur de commander separement et directement cha- 
que actionneur du siege. Le clavier permet egalement 
d'atteindre par une commande unique agissant sur plu- 
sieurs action neurs une de trois configurations predeter- 
miners du siege. Le nombre de configurations distinc- 
tes peut etre different de trois, par exemple egal a deux 
ou superieur a quatre. A cet effet, le clavier comporte, 
dans I'exemple considere, trois boutons chacun associe 
a une configuration predeterminee. Ces configurations 
sont une configuration de repas, une configuration d'at- 
terrissage et une configuration de couchage. 
[0033] Une autre position predeterminee peut etre de- 
fin ie directement par t'utilisateuret est accessible par un 
bouton specifique. 

[0034] Dans la configuration de repas, le repose-jam- 
bes 20 et le dossier 1 8 se trouvent tous deux dans des 
positions predeterminees dans lesquelles its sont rigou- 
reusement verticaux et definissent un angle de 90° avec 
le plan de ('assise. 

[0035] Dans la configuration d'attenissage, le dossier 
18 et le repose-jambes 20 sont dans des positions pre- 
determinees telles que le dossier 18 definit un angle 
crenviron 20° avec le plan de I'assise alors que le repo- 
se-jambes 20 definit un angle d'environ 1 0° avec la ver- 
tical. 

[0036] Dans la configuration de couchage, le dossier 
18 et le repose-jambes 20 sont dans des positions pre- 
determinees dans lesquelles ils prolongent I'assise 1 6 
et s'etendent ainsi sensiblement dans le plan de celle-ci. 
[0037] Afin d'assurer la commande du siege, I'unite 
de commande 30 comporte une unite centrale de trai- 
tement d'informations 70 a laquelle est relie le clavier 
50. De plus, les potentiometres des deux actionneurs 
26 et 28 sont egalement relies a cette unite centrale de 
traitement d'informations 70 afin de fournir a celle-ci en 
continu, pour chaque actionneur, une valeur brute de 
mesure representative de la position courante de I'ac- 
tionneur. 

[0038] L'unite centrale de trait ment d'informations 



70 st reliee a une unite 72 d'aiimentation des action- 
neurs 26 et 28. L'unite 72 est adaptee pour alimenter en 
courant eiectriqu les actionneurs 26 1 28 en fonction 
d'ordres de commande recus d l'unite centrale de trai- 

s tern nt d'informations 70. En particulier, le courant eiec- 
trique foumi par I'unit ' d'aiimentation 72 est adapte pour 
assurer un vitess satisfaisant des actionn urs ainsi 
qu'un courant ayant une forme permettant le deplace- 
ment de I'actionneur dans le sens souhaite. 

10 [0039] L'unite de traitement d'informations 70 est 
adaptee pour commander le si6ge a partir des vale urs 
brutes de mesure recues des differents transducteurs 
instalies dans les actionneurs du siege. 
[0040] Toutefois, selon I'invention, les valeurs brutes 

15 de mesure issues des transducteurs sontcorrigees pour 
tenir compte des tolerances de fabrication du siege et 
des imprecisions des transducteurs avant d'etre traitees 
et exploitees au sein de l'unite de traitement d'informa- 
tions 70. 

20 [0041] A cet effet, l'unite centrale de traitement d'in- 
formations 70 comporte des moyens 80 adaptes pour 
assurer une correction des valeurs brutes de mesure 
issues des transducteurs implantes dans les action- 
neurs 26 et 28. Ces moyens de correction 80 sont adap- 
ts tes pour corriger les valeurs brutes de mesure en fonc- 
tion d'informations de correction, et en particulier par mi- 
se en oeuvre d'une fonction affine de correction stockee 
dans une memoire 84. 

[0042] En outre, l'unite de traitement 70 comporte des 
30 moyens de pilotage design6s par la reference gen6rale 
86. Ces moyens de pilotage recoivent, des moyens de 
correction 80, des valeurs conigees des positions cou- 
rantes de chaque actionneur calculees a partir des va- 
leurs brutes de mesure fournies par les transducteurs. 
•35 [Q043] Les moyens de pilotage 86 sont adaptes pour 
adresser des ordres de commande a l'unite d'aiimenta- 
tion 72. 

[0044] L'unite de commande 30 comporte par ailleurs 
une memoire 88 a laquelle sont relies les moyens de 

40 pilotage 86. Dans la memoire 88 sont stockees des va- 
leurs de seuil predeterminees, notees generalement 
p pred' correspondant aux positions cibles devant etre 
prises par les elements de siege lors de la modification 
du siege vers une configuration predeterminee. 

45 [0045] Ainsi, pourchaque element de siege, plusieurs 
valeurs de seuil predeterminees sont memorisees. Cha- 
que valeur de seuil predeterminee correspond a une po- 
sition cibte pour un element de siege, cette position cible 
etant definie pour une configuration predeterminee du 

so siege. 

[0046] En outre, deux autres valeurs de seuil prede- 
terminees, notees P mtn et P max sont memoris6es pour 
chaque actionneur dans la memoire 88. Ces valeurs de 
seuil predeterminees constituent des valeurs limites de 
55 debattement et correspondent aux positions extremes 
autohsees pour i'actionneur dans le siege et definissent 
done la plage de debattem nt de celui-ci p ur le sieg 
considere. 
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[0047] La memoire 88 st reinscriptible sous la com- 
ma nde des moyens de pilotage 86 de ('unite centrale. 
En particulier, I'unite centrale de traitement d'informa- 
tions 70 est adaptee pour, lors de la reception d'un ordre 
de commande adapt6 issu par exemple d'un clavier an- 
nexe amovible 90, memoriser, dans la memoire 88, les 
valeurs de seuil predeterminees pour chaque action- 
neur. 

[0048] Les moyens de pilotage 86 sont adaptes pour 
assurer des comparaisons entre les positions courantes 
corrigees recues des moyens de correction 80 et les va- 
leurs de seuil predeterminees stockees dans la memoi- 
re 88. 

[0049] Afin d'assurer la determination et le stockage 
de la fonction affine de correction memorised dans la 
memoire 84, I' unite centrale de traitement d' informa- 
tions 70 comport e des moyens de calibrage 92 associes 
a des moyens 94 d'entree d'informations. Ces moyens 
d'entree ^informations sont avantageusement amovi- 
bles. lis sont constitues par exemple d'un clavier, no- 
tamment un clavier d'un ordinateur portable permettant 
d'adresser aux moyens de calibrage 92 des ordres de 
releve d'informations et des valeurs theoriques de refe- 
rence. 

[0050] Les moyens de calibrage 92 sont relies a cha- 
cun des transducteurs 42 afin de recevoiren continu les 
valeurs brutes de mesure foumies par ces transduc- 
teurs. 

[0051] Les moyens de calibrage 94 sont en outre re- 
lies a la memoire 84 pour le stockage d'une fonction de 
correction elaboree par les moyens de calibrage pour 
chacun des actionneurs du siege. 
[0052] Dans la pratique, I'unite centrale de traitement 
d'informations 70 est formee d'un microprocesseur as- 
socie a un environnement fonction net adapte, compor- 
tant notamment des moyens de stockage d'un ensem- 
ble de programmes mis en oeuvre par le microproces- 
seur afin d'assurer les fonctions des moyens de correc- 
tion 80, des moyens de pilotage 86 et des moyens de 
calibrage 92. 

[0053] Afin de determiner et de memoriser chaque 
fonction affine de correction, I'algorithme de calibrage 
decrit sur la figure 3 est mis en oeuvre. Cet algorithme 
est decrit pour le calibrage d'un actionneur commandant 
un element de siege mobile. Toutefois, un algorithme 
analogue est mis en oeuvre pour le calibrage de chaque 
actionneur. 

[0054] A I'etape 100, ('element commande par ('ac- 
tionneur est amene manuellement dans une premiere 
position de r6ference identified. A I'etape 102, par en- 
foncement d'une touche predeterminee des moyens 
d'entree d'informations 94, une premiere valeur brute de 
mesure de reference notee, P lue1 , est relevee par les 
moyens de calibrage 92. Cette valeur est temporaire- 
ment memorised. 

[0055] L'element de siege est ensuite amene manuel- 
lement jusqu'a un deuxieme position d reference 
identif iee a I'etape 1 04. 



[0056] A I'etape 1 06, par I'enf oncement d'u ne touche 
predetermine des moyens d'entree d'informations 94. 
Unedeuxi&m valeur brute de mesure de refer nee, no- 
tee 

P|ue2» representativ de la position d Taction neur 
s dans sa deuxieme position de referenc identifie st 
enregistree par les moy ns de calibrage 92. 
[0057] Al'etap 108, des valeurs theoriques d refe- 
rence, notees P^-, et P^, associees aux premiere et 
deuxieme positions de reference identif i6es de I'action- 
10 neur considerees aux etapes 100 et 104, sont entrees 
dans les moyens de calibrage 92. Ces valeurs identi- 
fiees sont saisies par exemple au clavier depuis les 
moyens d'entree d'informations 94. 
[0058] Ces valeurs theoriques sont egales ou propor- 
*5 tionnelles aux valeurs brutes que devrart foumir le po- 
tentiometre d'un actionneur suppose ideal lorsque fac- 
tionneur est dans sa premiere position de reference 
identified et dans sa deuxieme position de reference 
identified. 

20 [0059] Enfin, a i'etape 110, une fonction affine de cor- 
rection est etablie a partir des valeurs brutes de mesure 
de reference relevees P, lje1 et P be2 et des valeurs theo- 
riques de reference P caI1 et P^. 
[0060] Comme illustresur Iafigure4, la fonction affine 

25 calculee correspond a I 'equation de la droite passant 
par les points d'abscisse (P^v Pcaii) et ( p be2» p cai2) 
dans un repere ou les valeurs brutes de mesure sont 
representees en abscisse et les valeurs theoriques en 
ordonnee. 

30 [0061] La fonction de correction correspondent a 
I'equation de la droite precitee est donnee par la 
formule : 

35 Pcorr = P|ue-Wue-Pcall) + b} 

ou : 

P^est la valeur corrigee correspondant a la valeur 
40 brute qui aurait dO etre obtenue avec un actionneur 
ideal, et 

P tue est la valeur brute de mesure courante effecti- 
vement relevee. 

45 [0062] Dans la formule de correction precitee, b est 
donne par la formule : 

D= P lue1 " P cal1 ' 

50 

et 

a est donne par la formule : 

55 a = (( P lue2 " P cal2) " b ) / ( P lue2 " P be1 )- 

[0063] b correspond au decalage initial d la course 
reelle de ('actionneur et de la course theorique d'un ac- 
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tionneur ideal, alors que a correspond a la difference de 
pente entre la pente caracteristique de I'actionneur et la 
pente theorique d'un actionneur ideal. 
[0064] A I'etape 1 02, la fonction affine ca leu lee per- 
mettant de determiner une valeur corrig6e d la position 
courante de Taction neur a parti r de la valeur brute de 
mesure foumi par le transducteur est memorised dans 
la memoire 84. 

[0065] Un tel algorithme de calibrage a partir de deux 
valeurs relev6es est mis en oeuvre pour chaque action- 
neur de chaque siege d'un vehicule tel qu'un avion. 
[0066] En variant e, tous les action neurs d'un meme 
siege peuvent etre calibres simultanement. A cet effet, 
chaque Element de siege est amene manuellement 
dans une premiere position de reference identified. Une 
premiere valeur brute de mesure de reference est alors 
relevee pour chaque actionneur. Chaque element de 
siege est ensuite amene manuellement dans une 
deuxi6me position de reference identified. Une deuxie- 
me valeur brute de mesure de reference est alors rele- 
vee pour chaque element de siege. Des fonctions affi- 
nes de correction sont calcutees pour chaque action- 
neur en fonction des premiere et deuxieme valeurs bru- 
tes de mesure de reference. 

[0067] Avantageusement, lorsque plusieurs sieges 
identiques sont disposes dans un meme vehicule, et no- 
tamment lorsque plusieurs sieges identiques sont dis- 
poses cote a cote, les positions de reference identindes 
utilisees pour le calibrage sont les memes pour les ac- 
tion neurs respectifs de chacun des sieges. De plus, les 
valeurs theoriques de reference de chacun des dispo- 
sitifs de commande de chacun des sieges pour les ac- 
tion neurs correspondants sontfix£es avantageusement 
a des valeurs identiques. 

[0068] Ainsi, pour la programmation des moyens de 
pilotage 86 des sieges, les memes algorithmes et les 
memes valeurs peuvent etre utilised pour chacun des 
sieges. En particulier, les valeurs de seuil predetermi- 
nees memoris^es dans les memoires 88 de chacun des 
sieges peuvent etre prises identiques avec ('assurance 
ddbtenir un meme comportement des sieges. 
[0069] Cette phase initiale de calibrage n'est mise en 
oeuvre que lors du montage des sieges. Les fonctions 
de correction stockees dans la memo ire 84 sont ensuite 
conservees pour toute la duree de vie du siege. Toute- 
fois, ces fonctions peuvent etre modifies, si necessai- 
re, afin de definirune nouvelle fonction affine de calibra- 
ge par exemple suite au remplacement, a la reparation 
d'un actionneur, ou au changement d'un element de sie- 
ge. 

[0070] En dehors de cette phase initiale de calibrage, 
Tunite de commande 30 est adapted pour mettre en 
oeuvre un ensemble cfalgorithmes de commande de 
chaque actionneur afin, soit de deplacer un element de 
siege suite a une commande directe de I'utilisateur, soit 
de deplacer cet element de siege jusqu'a une position 
cible predetermined associed a un configuration pre- 
determin6e du siege requise par I'utilisateur 



[0071] D s tests sont effect ues en continu pour scru- 
ter I'enfoncement d'une touche du clavier 50 correspon- 
dant a une commande direct d'unelem ntdesieg ou 
a une commande du siege vers une configuration pre- 
s d6terminee. 

[0072] Deux exemples de tels algorithmes sont don- 
nees sur les figur s5et6. 

[0073] Sur la figure 5 est i I lustre Talgorithme permet- 
tant le deplacement d'un actionneur, par exemple Tac- 

10 tionneur 28 agissant sur le repose-jambes 20. 

[0074] Le test est mis en oeuvre a I'etape 200 deter- 
mine si la touche propre a la commande directe de T ac- 
tionneur en cause a ete enfoncee dans un sens ou dans 
un autre. Site! n'est pas lecas, Taction neur est maintenu 

15 a Tandt a i'etape 202 ou i'actionneur est arretd si celui- 
ci est en mouvement. 

[0075] Si, a I'etape 200, I'enfoncement d'une com- 
mande de deplacement est detecte, I'actionneur corres- 
pondant est mis en marche dans le sens chotsi, a I'etape 
20 204. 

[0076] A i'etape 206, un releve de la valeur brute de 
mesure P lus est effectue par Tunite de commande 30. 
Cette valeur brute correspond a la valeur de la resistan- 
ce du potentiometre instalie sur I'actionneur consider. 

25 [0077] a I'etape 208, une valeur de mesure corriged 
p oott est calculed par les moyens de correction 80 a par- 
tir de la valeur brute de mesure relev£e et de la fonction 
affine de correction stockee dans la memoire 84. 
[0078] Aux etapes 210 et 212, la valeur de mesure 

30 corriged P^,^ est comparee, par les moyens de pilotage 
86, aux valeurs limites de deplacement de I'actionneur, 
notees et P mln . 

[0079] Si la valeur de mesure corriged P^^ est sup£- 
rieure a la valeur P max ou inf6rieure a la valeur P mln , 

35 Tarret de I'actionneur est commande a Tune des etapes 
214 et 216. En effet, si I'un des tests effectues aux eta- 
pes 210 et 212 est verind, i'actionneur est en bout de 
course et celui-ci doit etre arrete. 
[0080] A Tissue de retape de test 21 2, I'etape 200 est 

^o a nouveau mise en oeuvre afin d'assurer un deroule- 
ment en boucle de la succession d'etapes decrites pre- 
c6demment. 

[0081] On congoit qu'avec la mise en oeuvre d'un tel 
algorithme, les tests conduits aux etapes 210 et 212 

45 etant effectues non pas sur les valeurs brutes de mesu- 
res P lue mais sur ies valeurs de mesure corrigees P^^ 
la mise en oeuvre de Talgorithme ne depend pas des 
tolerances de fabrication du siege et de I'actionneur, ni 
des imprecisions du transducteur integre a I'actionneur. 

50 En effet, ('influence de ces tolerances et imprecisions 
est supprimed du fait du calibrage prealable du disposrtif 
de commande, ce calibrage permettant d'effectuer des 
tests sur des valeurs correspondant a des valeurs theo- 
riques qui auraient ete rencontrees avec un actionneur 

55 ideal. 

[0082] Sur la figure 6 est illustre un autre algorithme 
mis en oeuvre par un dispositif d commande s loni'in- 
vention. Cet algorithme correspond au cas d'une com- 
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mande d'un siege vers une configuration predetermi- 
nee. 

[0083] A I'etape 300, un test est ffectuepourdetecter 
I'enfoncement d'une commande de configuration prede- 
termine . Quand une telle commande n'est pas nfon- 
cee, Taction neur est maintenu arrete a I'etape 302 ou, 
si celui-ci est en marche, son arret est commande lors 
de cette etape. 

[0084] Lors de la detection de I'enfoncement d'une 
commande de configuration predeterminee, I'action- 
neur associe est mis en marche a I'etape 304 dans le 
sens correspondant a la position cible predeterminee de 
I'element de siege associee a la configuration souhai- 
tee. 

[0085] A I'etape 306, un releve de la valeur brute de 
mesure P lue est effectue par ('unite de commande 30. 
[0086] A partir de la valeur brute de mesure P hje et de 
la fonction affine de correction memorised, un calcul de 
la valeur de mesure corrigee est effectue a I'etape 
308 par les moyens de correction 80. 
[0087] Cette valeur de mesure corrigee P^ est four- 
nie aux moyens de pilotage 86, lesquels effectuent, a 
I'etape 31 0, un test visant a comparer la valeur de me- 
sure corrigee a une valeur de seuil predeterminee 
Ppred correspondant a la position cible predeterminee 
de i'element de siege. 

[0088] Si la valeur de mesu re corrigee est supe- 
rs eu re (ou infeneure suivant le sens de deplacement) a 
la valeur de seuil predetermined P^, I'arrdt de I'action- 
neur est commande a I'etape 31 2. Si tet n'est pas le cas, 
I'etape 300 est a nouveau mise en oeuvre afin que la 
succession d'etapes decrites prece<Jemment soit mise 
en oeuvre en boucle. 

[0089] On comprend qu'avec un algorithme tel que 
defini ci-dessus, la valeur de seuil predetermine P^ 
peut etre independante des tolerances de fabrication du 
siege et des imprecisions du transducteur mis en oeuvre 
dans I'actionneur. En effet, les valeurs de mesure corri- 
g6es comparees a cette valeur de seuil predeterminee 
sont elles-memes independantes des tolerances et im- 
precisions du transducteur, du fait de la calibration prea- 
mble du dispositif de commande. 
[0090] Ainsi, les memes valeurs de seuil predetermi- 
ners peuvent etre utilisees pour chacun des sieges ad- 
jacents, en etant assure que la mise en oeuvre des al- 
gorithmes precites identiques dans les differents sieges 
conduiront a amener les elements de siege correspon- 
dants des differents sieges dans des positions rigoureu- 
sement identiques, lors de ('application de commandes 
identiques sur ces differents sieges. 
[0091 ] Dans rexemple decrit precedemment, la fonc- 
tion affine de correction de chaque actionneur est de- 
terminee a partir de seulement deux points. 
[0092] En variante, elle est ca leu lee a partir de plus 
de deux points par exemple par un algorithme des moin- 
dres carres. 



Rev ndlcatl ns 

1 . Dispositif (22, 24) d'actionnement d'un element d 
siege, du type comportant 

5 

un actionneur (26, 28) muni d'un transducteur 
(42) adapte pour foumir un valeur brut d 
mesure (P )ue ) representative de la position cou- 
rante de I'actionneur, 

10 

caracterise en ce qu'il comporte : 

des moyens (80, 84) de calcul d'une valeur cor- 
rigee (PcqJ de la position courante de faction- 
's neur, a partir de chaque valeur brute de mesure 
(P lue ) fournie par le transducteur et d'une fonc- 
tion affine de correction ; et 
des moyens (86) d'exploitation de ladite valeur 
corrigee (P^) de la position courante de I'ac- 
tionneur. 

2. Dispositif d'actionnement selon la revendication 1 , 
caracterise en ce qu'il comporte 

des moyens (92) de relev£ d'au moins deux va- 
leurs brutes de mesure de reference (P|u e1 , 
p tue2) representatives, chacune, de la position 
de I'actionneur pour une position de reference 
identrfiee de I'actionneur ; 
des moyens (94) d'entree, pour chaque posi- 
tion de reference identifiee de I'actionneur, 
d'une valeur theorique de reference (Pcan, 
Pcac) ; 

des moyens (92) d'&ablissement, a partir des- 
dites au moins deux valeurs brutes de mesure 
de reference (P|u e1 , P| ue2 ) relevees et des va- 
leurs theoriques de reference (Pcan, P^) cor- 
respondantes, de ladite fonction affine de cor- 
rection pour le calcul de la valeur corrigee 
( P cott) de ,a position courante de I'actionneur, 
a partir de chaque valeur brute de mesure (P, ue ) 
fournie par le transducteur 

3. Dispositif d'actionnement selon la revendication 2, 
caracterise en ce que lesdits moyens (92) d'eta- 
blissement de la fonction affine de correction sont 
adaptes pour etablir ladite fonction affine de correc- 
tion a partir de seulement deux valeurs brutes de 
mesure de reference. 

4. Dispositif d'actionnement selon I'une quelconque 
des revendtcations precedentes, caracterise en ce 
que lesdits moyens d'exploitation comportent des 
moyens (96) de comparaison en continu de ladite 
valeur corrigee de la position courante de 
i'actionneur a au moins une valeur de seuil prede- 
terminee, et d s moy ns de pilotag (86) adaptes 
pour p rod u ire un ordre de pilotage en fonction du 
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resultat de la ou chaque comparison. 

Siege comportant au moins un element mobii (18, 
20) et au moins un dispositif (22, 24) d'actionne- 
ment s Ion Tune quelconqu des r vendications 5 
precedentes associe mecaniquement a un element 
de sieg (1 8, 20) pour son deplacement. 

Siege selon la revendication 5, caracterise en ce 
qu'il comporte au moins un element mobile (1 8, 20) 10 
associe mecaniquement a un dispositif (22, 24) 
d'actionnement selon la revendication 4, en ce qu'il 
comporte un dispositif (50) adapts pour, sous Tac- 
tion d'une com man de unique fournie par I'utilisa- 
teur, amener le siege dans au moins une configu- '5 
ration predeterminee, et en ce que ta ou chaque 
valeur deseuil predeterminee est representative de 
la position de Paction neur associe dans une confi- 
guration predeterminee du siege. 

20 

Ensemble de sieges, comportant au moins deux 
sieges de structure analogue selon Tune quelcon- 
que des revendications 5 et 6, caracterise en ce 
que le ou chaque dispositif (22, 24) d'actionnement 
est selon la revendication 2 ou 3, et en ce que les 25 
positions de reference identifies des actio nneurs, 
pour les dispositifs d'actionnement respectifs de 
chacun des sieges, sont identiques. 

Ensemble de sieges selon la revendication 7, ca- 30 
racterise en ce que lesdits sieges sont disposes 
cote a cote. 
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affine de correction 
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